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@ Vorrichtung zum Halten eines Leitungsbundels bei einem Roboter 

@ Vorrichtung (1) zum Halten eines Leitungsbundels (2) 
mit einem Schlauch (3) und mehreren darin gefuhrten 
Leitungen (4), insbesondere zur Halterung an einem Ro- 
boter (5), wobei die Vorrichtung (1) ein Gehause (11) mit 
einem Eingang (12) fur das Leitungsbundel (2), mit einer 
ersten Einrichtung (13) zur Halterung des Schlauchs (3), 
mit einer zweiten Einrichtung (14) zur Halterung einzelner 
Leitungen (4) und mit einem Ausgang (15) fur Leitungsab- 
schnitte (16) der Leitungen (4) aufweist, dadurch gekenn- 
zeichnet, daR das Gehause (11) eine dritte Einrichtung 
(17) zur Aufnahme von die Leitungen (4) mit ihren Lei- 
tungsabschnitlen (16) verbindenden Kupplungen (18) 
zwischen dem Eingang (12) und dem Ausgang (15) auf- 
weist. 
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"Vorrichtung zum Halten eines Leitungsbundels bei einem Roboter" 
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Vorrichtung zum Halten eines Leitbundels bei einem Roboter 

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Halten eines Lei- 
tungsbiindels gemaB dem Oberbegriff des Anspruchs 1 sowie einen Roboter 
mit einer derartigen Vorrichtung gemaB dem Oberbegriff des Anspruchs 1 5. 

Unter dem Begriff "Roboter" ist hier primar ein Industrieroboter zu verstehen, 
wie er beispielsweise fur die automatisierte Automobilherstellung Verwen- 
dung findet. Grundsatzlich ist hierunter im weiteren Sinne jedoch auch jeder 
sonstige Manipulator zu verstehen. 

Unter dem Begriff "Leitungsbundel" sind hier primar mehrere Leitungen, wie 
elektrische Kabel, Druckluftleitungen, Hydraulikleitungen, sonstige Versor- 
gungs- und/oder Steuerleitungen und dergleichen, zu verstehen, die vorzugs- 
weise von einem flexiblen, rohrformigen Schlauch umgeben und zu einer 
Einheit zusammengefaBt sind. Im weiteren Sinne kann es sich hierbei jedoch 
auch urn quasi jede beliebige Leitung, insbesondere zur Versorgung und/oder 
zur Steuerung eines Werkzeugs eines Roboters oder dergleichen, handeln. 

Insbesondere bezieht sich die vorliegende Erfindung auch auf einen mehrach- 
sigen Roboter, bei dem das Leitungsbundel aufienseitig zu einem Werkzeug 
des Roboters bzw. der sogenannten Roboterhand geffihrt ist. Aufgrund der 
iiblicherweise grofien Beweglichkeit des Roboters bzw. der Roboterhand ist 
ein ausreichendes Spiel bzw. eine ausreichende Lange des Leitungsbiindels 
erforderlich. Das Leitungsbundel muB dementsprechend ausreichend beweg- 
lich entlang des Roboterarms bzw. der Roboterkinematik gefiihrt werden, wo- 
bei iiblicherweise auch mindestens eine Vorrichtung zum Halten des Lei- 
tungsbiindels am Roboterarm vorgesehen ist. 

Aus der DE 198 51 886 Al, die den Ausgangspunkt der vorliegenden Erfin- 
dung bildet, ist eine Vorrichtung zum Halten eines Leitungsbiindels bekannt. 
Die Vorrichtung weist ein aus zwei Halbschalen gebildetes, rohrformiges Ge- 
hause auf. Das Gehause weist seinerseits einen Eingang fur das Leitungsbun- 
del und eine erste Einrichtung zur Halterung eines Schlauchs des Leitungs- 



biindels auf. Die erste Einrichtung ist durch eine Innenprofilierung gebildet, 
die in den iiblicherweise mit einer gewellten Aufienkontur versehenen 
Schlauch fonnschliissig eingreift. Das Gehause ist feraer mit einer zweiten 
Einrichtung zur Halterung einzelner Leitungen des Leitungsbundels versehen. 
Die zweite Einrichtung weist hierzu eine Ausnehmung zur Aufhahme und 
Festlegung eines sogenannten Kabelstems auf Der Kabelstern weist Durch- 
brechungen bzw. randseitige Aussparungen auf, durch die die Leitungen ein- 
zeln gefuhrt sind, wobei die Leitungen jeweils durch Klemmsitz gegen 
Langsverschiebung gesichert sind, also eine Zugentlastung gebildet ist. 

Die einzelnen Leitungen konnen dann am Ausgang aus dem Gehause der be- 
kannten Vorrichtung austreten und sind beispielsweise zu einem anzuschlie- 
fienden Werkzeug des Roboters gefuhrt. Die von der Vorrichtung zu dem 
Werkzeug verlaufenden Leitungsabschnitte sind an ihren werkzeugseitigen 
Enden unmittelbar an das Werkzeug oder an eine entsprechende Anschlufiein- 
richtung, insbesondere uber Kupplungen oder dergleichen angeschlossen. 

Bei einem Roboter ist das Werkzeug iiblicherweise das am starksten bewegte 
Bauteil, so dafi die genannten Leitungsabschnitte zum Werkzeug hin den 
grdfiten Belastungen unterliegen. Bei Ausfall einer Leitung im Bereich ihres 
werkzeugseitigen Leitungsabschnitts ist bisher ein Ausbau des gesamten Lei- 
tungsbundels oder zumindest ein Auswechseln der gesamten Leitung erfor- 
derlich gewesen. Dies ist zeitlich sehr aufwendig und fuhrt dementsprechend 
zu langen Stillstands- bzw. Reparaturzeiten. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Vorrichtung 
zum Halten eines Leitungsbundels, einen Roboter mit einer derartigen Vor- 
richtung und eine Verwendung einer derartigen Vorrichtung anzugeben, so 
dafi eine einfach aufgebaute und kostengunstig realisierbare Leitungsbundel- 
fuhrung bzw. anordnung ermoglicht wird, wobei eine Reparatur bzw. ein 
Austausch einzelner Leitungen bzw. Leitungsabschnitte vereinfacht und eine 
universellere Einsetzbarkeit ermoglicht wird. 

Die obige Aufgabe wird durch eine Vorrichtung gemafi Anspruch 1 oder 
einen Roboter gemafi Anspruch 15. Vorteilhafte Weiterbildungen sind Gegen- 
stand der Unteranspriiche. 



3- 


Eine grundlegende Idee der vorliegenden Erfindung liegt darin, das Gehause 
der Vorrichtung zum Halten eines Leitungsbundels derart auszubilden, dafl 
zusatzlich Kupplungen zum losbaren AnschlieBen von Leitungsabschnitten in 
das Gehause aufhehmbar und insbesondere in dem Gehause festlegbar sind. 
Dies fuhrt zu mehreren.Vorteilen. 

Erstens, ein Austausch eines defekten Leitungsabschnitts ist ohne Demontage 
bzw. Austausch des gesamten Leitungsbundels moglich. Dies spart Zeit und 
Kosten. 

Zweitens, es konnen je nach Bedarf langere oder kiirzere Leitungsabschnitte 
angekuppelt werden, so daB eine bedarfsgerechte Anpassung eines vorhan- 
denen Leitungsbundels sehr schnell und mit minimalem Aufwand durchge- 
fuhit werden kann. 

Drittens, es wird der vermehrte Einsatz eines "standardisierten" Leitungsbun- 
dels ermoglicbt, dessen einzelne Leitungen nur noch bedarfsgerecht fur den 
jeweiligen Einzelfall mittels entsprechender Leitungsabschnitte angeschlossen 
werden. Nicht benutzte Leitungen enden also in der Vorrichtung, wobei vor- 
zugsweise entsprechend selbstschlieBend ausgebildete Kupplungen verwendet 
werden, und hangen nicht, wie dies beim Stand der Technik der Fall ware, 
lose heraus. Es ergibt sich auch in dieser Hinsicht eine gegenuber dem Stand 
der Technik universellere Einsetzbarkeit. 

In besonders bevorzugter Ausgestaltung dient die vorschlagsgemafie Vor- 
richtung zum Halten eines Endes eines Leitungsbundels im Bereich des freien 
Endes eines Roboterarms bzw. in der Nahe eines Werkzeugs, wobei das 
Werkzeug bzw. die sogenannte Roboterhand uber Leitungsabschnitte ange- 
schlossen bzw. anschlieflbar ist. Insbesondere sind hierbei die Leitungsab- 
schnitte einerseits im Gehause der Vorrichtung zum Halten des Leitungsbun- 
dels und andererseits am Werkzeug bzw. an der Roboterhand jeweils uber 
Kupplungen losbar angeschlossen. 

Alternativ oder zusatzlich ist die vorschlagsgemafie Vorrichtung jedoch auch 
zum Verbinden zweier Leitungsbundel einsetzbar. Insbesondere sind hierbei 


auch zwei derartige Vorrichtungen zum jeweiligen Halten der beiden zueinan- 
der weisenden Enden der Leitungsbfindel einsetzbar, wobei die einzelnen 
Leitungen der beiden Leitungsbundel fiber entsprechende, gegebenenfalls sehr 
kurze Leitungsabschnitte miteinander fiber entsprechende Kupplungen ver- 
bindbar sind. 

Die vorschlagsgemaBe Vorrichtung ermoglicht in jedem Fall eine geeignete 
Anordnung der Kupplungen, verhindert also beispielsweise ein unerwunschtes 
unkontrolliertes Schwingen von Kupplungen bei schnellen Roboterbewegun- • 
gen. Insbesondere wird die Notwendigkeit einer zusatzlichen separaten Hal- 
tung von Kupplungen, beispielsweise einer separaten Halteeinrichtung, zum 
Ubergang von den Leitungen des Leitungsbundels auf angekuppelte Leitungs- 
abschnitte vermieden. 

Weitere Vorteile, Merkmale, Eigenschaften und Aspekte der vorliegenden 
Erfindung ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung eines bevor- 
zugten Ausfiihrungsbeispiels anhand der Zeichnung. Es zeigt: 

Fig. 1 eine Ansicht einer vorschlagsgemaBen Vorrichtung zum Halten 
eines Leitungsbundels; 

Fig. 2 einen schematischen Langsschnitt der Vorrichtung gemaB Fig. 1 
mit einem Leitungsbundel; und 

Fig. 3 eine schematische Darstellung eines vorschlagsgemaBen Robot- 
ers mit der vorschlagsgemaBen Vorrichtung. 

Nachfolgend werden fur gleiche und ahnliche Teile dieselben Bezugszeichen 
verwendet, wobei sich gleiche Oder ahnliche Vorteile und Eigenschaften erge- 
ben, auch wenn eine wiederholte Beschreibung weggelassen ist. 

Fig. 1 zeigt eine vorschlagsgemaBe Vorrichtung 1 gemaB einer bevorzugten 
Ausfuhrungsform in Seitenansicht. Fig. 2 zeigt die Vorrichtung 1 in einem 
schematischem Langsschnitt mit einem davon gehaltenen Leitungsbundel 2. 



Beim Darstellungsbeispiel weist das Leitungsbundel 2 einen aufienliegenden 
Schlauch 3 auf, der rohrformig und flexibel ausgebildet ist und insbesondere 
eine gewellte Aufienkontur, vorzugsweise durch Umfangsstege bzw. Urn- 
fangsnuten, aufweist. 

Das Leitungsbundel 2 weist ferner mehrere Leitungen 4 auf, wobei in Fig. 2 
lediglich zwei Leitungen 4 dargestellt sind. Die Leitungen 4 sind in dem 
Schlauch 3 insbesondere verschieblich zueinander und verschieblich relativ 
zum Schlauch 3 gefuhrt 

Beziiglich der moglichen Ausbildung des Leitungsbiindels 2 wird erganzend 
auf die eingangsseitige Definition verwiesen. Entsprechendes gilt fur die Aus- 
bildung der Leitungen 4. 

Zur Erleichterung des Gesamtzusammenhangs wird zunachst kurz auf die Fig. 
3 eingegangen. Diese zeigt einen vorschlagsgemafien Roboter 5 in schema- 
tischer Darstellung. Der dargestellte Roboter 5 ist mehrachsig, beispielsweise 
sechsachsig ausgebildet. Beim Darstellungsbeispiel weist der Roboter 5 einen 
FuB 6 mit einem drehbaren Karussell 7 und einem daran angeordneten Ro- 
boterarm 8 auf. Der Roboterarm bzw. die Roboterkinematik 8 ist mehrgliedrig 
aufgebaut und weist hier beispielsweise eine Schwinge 9 und sich daran an- 
schliefiende Armabschnitte 10 auf. 

Entlang des Roboterarms 8 ist aufienseitig mindestens ein Leitungsbundel 2 
gefuhrt, das von der vorschlagsgemafien Vorrichtung 1 mindestens an einem 
Ende gehalten ist. 

Nachfolgend wird anhand Fig. 2 der bevorzugte Aufbau der vorschlagsgema- 
fien Vorrichtung 1 erlautert. 

Die Vorrichtung 1 weist ein Gehause 1 1 mit einem Eingang 12 fur das Lei- 
tungsbundel 2 auf. Das Gehause 1 1 weist eine erste Einrichtung 13 zur Halte- 
rung des Schlauchs 3 des Leitungsbiindels 2, eine zweite Einrichtung 14 zur 
einzelweisen Halterung der Leitungen 4 sowie einen Ausgang 15 fur Lei- 
tungsabschnitte 16 der Leitungen 4 auf. 



Ein wesentlicher Aspekt der vorschlagsgemafien Losung liegt nun darin, dafl 
die Vorrichtung 1 bzw. dessen Gehause 1 1 eine dritte Einrichtung 17 zur Auf- 
nahme und/oder Haltemng von Kupplungen 18 aufweist, die die Leitungen 4 
jeweils mit ihrem zugeordneten Leistungsabschnitt 16 verbinden. 

Anstelle jeweils einer separaten Kupplung 18 fur jede Leitung 4 bzw. jeden 
Leistungsabschnitt 16 kann auch eine nicht dargestellte Kupplung zum gleich- 
seitigen Verbinden mehrerer Leitungen 4 mit ihren zugeordneten Leitungsab- 
schnitten 16 zusatzlich oder alternativ verwendet werden. 

Die dritte Einrichtung 17 ist zwischen dem Eingang 12 und dem Ausgang 15, 
insbesondere zwischen der zweiten Einrichtung 14 und dem Ausgang 15 an- 
geordnet. Vorzugsweise sind der Eingang 12, die erste Einrichtung 13, die 
zweite Einrichtung 14, die dritte Einrichtung 17 und der Ausgang 15 in dieser 
Reihenfolge in Langsrichtung hintereinander angeordnet. 

Die dritte Einrichtung 17 weist einen Aufhahmeraum 19 zur Aufhahme der 
Kupplungen 18 auf. Beim Darstellungsbeispiel ist der Aufhahmeraum 19 
nicht unterteilt. Jedoch ist es auch moglich, mehrere Aufhahmeraume bzw, 
voneinander abgeteilte Aufhahmebereiche des Aufhahmeraums 19 fur die ein- 
zelnen Kupplungen 18 vorzusehen. 

Die dritte Einrichtung 17 kann weiter eine Halterung 20 zur Festlegung 
und/oder Zugentlastung der Kupplungen 18 und/oder der sich anschlieflenden 
Leitungsabschnitte 16 aufweisen. 

Beim Darstellungsbeispiel ist die Halterung 20 derart ausgebildet und bei- 
spielsweise durch eine Innenprofilierung, wie zwei vorzugsweise umlaufende 
Ringstege, gebildet, so daB die Halterung 20 ein Halteelement 21 zumindest 
gegen axiale Verschiebung sichern und halten kann. Das Halteelement 21 halt 
dann seinerseits die Kupplungen 18 und/oder die sich anschlieflenden Lei- 
tungsabschnitte 16. 

Beim Darstellungsbeispiel ist das Halteelement 21 scheibenformig ausgebildet 
und weist Durchgangslocher auf, durch die die Leitungsabschnitte 16 gefuhrt 
sind. Zusatzlich oder alternativ kann das Halteelement 21 die Kupplungen 18 
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oder zumindest Kuppelstiicke 22 der Kupplungen 18 unmittelbar halten, ab- 
stutzen und/oder festlegen. Beispielsweise konnen die den Leitungsabschnit- 
ten 16 zugeordneten Kuppelstucke 22 bedarfsweise fest mit dem Halteeleraent 
21 verbindbar sein, oder sich nur, wie beim Darstellungsbeispiel in Fig. 2 an- 
gedeutet, mit einer Schulter am Halteelement 21 zur Sicherung gegen ein 
axiales Verschieben nach rechts abstutzen. 

Beim Darstellungsbeispiel ist das Gehause 11 durch zwei miteinander 
verschraubbare, nicht naher bezeichnete Halbschalen aus Kunststoff gebildet. 
Es ist dementsprechend einfach und kostengunstig herstellbar. 

Urn gegebenenfalls auch bei geschlossenem Gehause 11 das Halteelement 21 
bedarfsweise - beispielsweise zum Auswechseln eines Leitungsabschnitts 16 
- losen zu konnen, konnen das Halteelement 21 und die Halterung 20 bei- 
spielsweise derart ausgebildet bzw. aneinander angepaBt sein, dafi das Halte- 
element 21 entsprechend - beispielsweise in der Art eines Bajonettverschlus- 
ses oder Rastverschlusses oder durch Verdrehen - vom Gehause 1 1 losbar ist. 

Das Halteelement 21 kann auch in sonstiger Weise aufgebaut und beispiels- 
weise mehrteilig aufgebaut sein. Beispielsweise konnen die Kupplungen 18 
bedarfsweise auch separat von entsprechenden Halteelementen bzw. der drit- 
ten Einrichtung 17 im Gehause 1 1 festlegbar sein. 

Die zweite Einrichtung 14 weist eine Ausnehmung 23 zur Aufnahme eines 
Kabelsterns 24 auf Die Ausnehmung 23 ist beim Darstellungsbeispiel als 
umlaufende Ringnut zum Halten des Kabelsterns 24 ausgebildet. So ist der 
Kabelstern zumindest gegen ein axiales Verschieben in Langsrichtung - in 
Richtung der Haupterstreckung des Kabelstrangs 2 und der Leitungen 4 - si- 
cherbar. 

Der Kabelstern 24 ist hier scheibenartig ausgebildet und weist randseitige 
Aussparungen und/oder sonstige Durchbrechungen auf, durch die die Leitun- 
gen 4 vorzugsweise einzeln und vorzugsweise zumindest in Zusammenwir- 
kung mit dem Gehause 1 1 derail klemmend gefuhrt sind, daB die einzelnen 
Leitungen 4 gegen ein Verschieben in Langsrichtung gesichert sind. Der Ka- 
belstern 24 bildet also eine Zugentlastung fur die Leitungen 4. 



Der dargestellte und beschriebene Kabelstern 24 stellt lediglich ein bevor- 
zugtes Ausfuhrungsbeispiel dar. Beispielsweise kann der Kabelstern 24 be- 
darfsweise auch mehrteilig ausgebildet sein. Insbesondere ist der Begriff "Ka- 
belstern" bei der vorliegenden Erfindung in einem weiten Sinn dahingehend 
zu verstehen, dafl jede geeignete Einrichtung zur Zugentlastung der Leitungen 
4 umfaBt ist. 

Das Halteelement 21 kann bedarfsweise auch als "Kabelstern" im vorgenann- 
ten Sinne ausgebildet sein. Gegebenenfalls kann das Halteelement 21 auch 
baugleich mit dem Kabelstern 24 zur Vereinfachung der Lagerhaltung ausge- 
bildet sein. 

Gegebenenfalls kann ein derartiger Kabelstern auch zusatzlich oder alternativ 
zum Haltelement 21 im Bereich des Ausgangs 15 zur Zugentlastung der Lei- 
tungsabschnitte 16 und/oder zur Widerlagerung bzw. Festlegung oder Halte- 
rung der Kupplungen 1 8 anordenbar sein. 

Die erste Einrichtung 13 zur Halterung bzw. Festlegung des Schlauchs 3 des 
Leitungsbiindels 2 weist beim Darstellungsbeispiel eine durch vorzugsweise 
umlaufende Ringstege 25 gebildete Innenprofilierung auf, die derart zur Au- 
Benkontur des Schlauchs 3 pafit, dafl der Schlauch 3 und damit das Leitungs- 
bundel 2 bei geschlossenem Gehause 1 1 formschlussig zumindest gegen eine 
Relatiwerschiebung in Langsrichtung gesichert ist. 

Die Halterung 20 der dritten Einrichtung 17 kann gemaB einer Ausfuhrungs- 
variante als entsprechende Innenprofilierung ausgebildet sein, die wahlweise 
zur Aufhahme und Halterung einerseits des Halteelements 20 oder eines zu- 
satzlichen Kabelstems 24 imd andererseits eines weiteren, in Fig. 2 nicht dar- 
gestellten Leitungsbiindels bzw. dessen Schlauchs verwendbar ist. 

Bedarfsweise kann die genannte Innenprofilierung auch im Bereich des Aus- 
gangs 15 zusatzlich zur dritten Einrichtung 17 bzw. zur Halterung 20 vorgese- 
hen sein. 



Beim bevorzugten und dargestellten Ausfuhrungsbeispiel weist die Vorrich- 
tung 1 eine Halteeinrichtung 26 auf, die das Gehause 1 1 hat und lagert, wie in 
Fig. 1 und 3 angedeutet. Die Halteeinrichtung 26 ist insbesondere schellenar- 
tig ausgebildet und umgreift einen Abschnitt des Gehauses 1 1 mit kugelfdr- 
miger AuBenkontur, so dafl das Gehause 1 1 kugelartig gelagert ist, und zwar 
verschwenkbar (quer zur Langsachse des Leitungsbiindels 2) und verdrehbar 
(urn die Langsachse des Leitungsbiindels 2) von der Halteeinrichtung 26 gela- 
gert ist. Beispielsweise ist das Gehause 11 und/oder die Halteeinrichtung 26, 
wie in der DE 198 51 885 Al oder der DE 198 51 886 Al offenbart, ausgebil- 
det. Zur Vermeidung von Wiederholungen wird explizit und erganzend gene- 
rell auf diese Offenbahrung venviesen. 

Bei dem Darstellungsbeispiel des vorschlagsgemaBen Roboters 5 gemafi Fig. 
3 ist am freien Ende 27 des Roboterarms 8 eine sogenannte Roboterhand bzw. 
ein Werkzeug 28, beispielsweise eine SchweiBzange wie in Fig. 3 angedeutet 
oder dergleichen, angeordnet. Das Leitungsbundel 2 dient insbesondere einem 
erforderlichen AnschluB des Werkzeugs 28 an eine Versorgung und/oder 
Steuerung. Entsprechend bilden die an das Werkzeug 28 angeschlossenen, 
einzelnen Leitungen 4 bzw. Leitungsabschnitte 16 des Leitungsbiindels 2 bei- 
spielsweise Versorgungsleitungen, Steuerleitungen und dergleichen. Insbe- 
sondere handelt es sich hierbei urn elektrische Kabel, Druckluftleitungen, Hy- 
draulikleitungen, Schutzgasleitungen, SchweiBgasleitungen oder dergleichen, 
je nach Bedarf. 

GemaB einem Aspekt der vorliegenden Erfmdung ist die Vorrichtung 1 im 
Bereich bzw. in der Nahe des freien Endes 27 bzw. des Werkzeugs 28 an- ge- 
ordnet und insbesondere an einem entsprechenden Armabschnitt 10 des Ro- 
boterarms 8 befestigt Die Vorrichtung 1 halt das zugeordnete Ende des Lei- 
tungsbiindels 2. Die verhaltnismafiig kurzen, vorzugsweise hochstens 0,6 m, 
insbesondere hochstens 0,4 m langen Leitungsabschnitte 16 verbinden die 
Leitungen 4 des Leitungsbiindels 2 mit dem Werkzeug 28 bzw. einer diesem 
zugeordneten AnschluBeinrichtung 29. 

Vorzugsweise sind die Leitungsabschnitte 16 jeweils an beiden Enden losbar 
angeschlossen, so dafl die Leitungsabschnitte 16 einzeln auswechselbar sind. 
Dementsprechend konnen die sehr hoch beanspruchten Leitungsabschnitte 16 



bei Bedarf sehr einfach, schnell und kostengiinstig ausgewechselt werden, 
ohne daB das Leitungsbundel 2 geoffhet oder gar insgesamt ersetzt werden 
muB. 


Die Vorrichtung 1 kann jedoch auch zum AnschluB des Leitungsbiindels 2 am 
anderen, also dem dem Werkzeug 28 abgewandten Ende verwendet werden. 


Beim Darstellungsbeispiel ist das Leitungsbundel 2 mit einem weiteren Lei- 
tungsbundel 30 mittels zweier Vorrichtungen 1 verbunden, die die beiden zu- 
einander gewandten Enden der beiden Leitungsbundel 2, 30 relativ eng zuein- 
ander benachbart halten. Die Verbindung zwischen den einzelnen Leitungen 4 
der Leitungsbundel 2, 30 wird insbesondere durch dazwischen gekuppelte 
Leitungsabschnitte 16 bewirkt, die jeweils an beiden Enden uber nicht darge- 
stellte Kupplungen in den beiden Vorrichtungen 1 mit ihren zugeordneten 
Leitungen 4 verbunden sind. Alternativ ist es jedoch auch moglich, die Lei- 
tungen 4 eines Leitungsbiindels 2 oder 30 bis zum anderen Leitungsbundel 30 
oder 2 weiterzufiihren und dort jeweils mit der zugeordneten Leitung 4 in der 
Vorrichtung 1 zu kuppeln. 


GemaB einer weiteren Ausfuhrungsvariante ist die vorschlagsgemaBe Vor- 
richtung 1 bei entsprechender Ausbildung wahlweise auch zur Halterung eines 
durchgangigen Leitungsbiindels einsetzbar, wie hier beim Darstellungsbei- 
spiel gemafl Fig. 3 auf der linken Seite der Schwinge 9 beispielhaft fur das 
Leitungsbundel 30 angedeutet. 



Schutzanspriiche: 

1. Vorrichtung (1) zum Halten eines Leitungsbundels (2) mit einem 
Schlauch (3) und mehreren darin gefiihrten Leitungen (4), insbesondere zur 

5 Halterung an einem Roboter (5), wobei die Vorrichtung (1) ein Gehause (11) 
mit einem Eingang (12) fur das Leitungsbiindel (2), mit einer ersten Einrich- 
tung (13) zur Halterung des Schlauchs (3), mit einer zweiten Einrichtung (14) 
zur Halterung einzelner Leitungen (4) und mit einem Ausgang (15) fur Lei- 
tungsabschnitte (16) der Leitungen (4) aufweist, 

dadurch gekennzeichnet, 

dafl das Gehause (1 1) eine dritte Einrichtung (17) zur Aufhahme von die Lei- 
tungen (4) mit ihren Leitungsabschnitten (16) verbindenden Kupplungen (18) 
15 zwischen dem Eingang (12) und dem Ausgang (15) aufweist, 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB die dritte 
Einrichtung (17) zwischen der zweiten Einrichtung (13) und dem Ausgang 
(15)angeordnet ist. 

20 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die 
dritte Einrichtung (17) einen Aufhahmeraum (19) fur die Kupplungen (18) 
aufweist. 

25 4. Vorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die dritte Einrichtung (17) eine Halterung (20) fur die Kupplun- 
gen (18) oder fur ein die Kupplungen (18) ffihrendes und/oder haltendes Hal- 
teelement (21) aufweist. 

30 5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, daB das Gehause 
(1 1) und/oder die dritte Einrichtung (17) derail ausgebildet ist bzw. sind, daB 
der Schlauch (3) eines weiteren Leitungsbundels fest und/oder formschlussig 
zumindest gegen Relatiwerschiebung in Langserstreckung im Bereich des 
Ausgangs (15) sicherbar ist. 
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6. Vorrichtung nach den Anspriichen 4 und 5, dadurch gekennzeichnet, dafi 
die dritte Einrichtung (17) wahlweise zur Halterung des Halteelements (2i) 
oder des Schlauchs (3) des weiteren Leitungsbundels einsetzbar ist. 

7. Vorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Gehause (11) vorzugsweise ausschlieBlich aus zwei Halb- 
schalen gebildet ist. 

8. Vorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi die erste Einrichtung (13) fest und/oder formschlussig zumindest 
gegen Relatiwerschiebung in Langserstreckung mit dem Schlauch (3) ver- 
bindbar ist, insbesondere hierzu eine Innenprofilierung aufweist. 

9. Vorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi die zweite Einrichtung (14) eine Ausnehmung (23) zur Halter- 
ung eines die Leitungen (4) haltenden Kabelsterns (24) aufweist. 

10. Vorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi die zweite Einrichtung (14) zwischen der ersten und dritten an- 
geordnet ist. 

1 1 . Vorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi die Vorrichtung (1) derart ausgebildet ist, dafi die Leitungen (4), 
die Leitungsabschnitte (16) und/oder die Kupplungen (18) zugentlastbar sind. 

12. Vorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafl ein zusatzlicher Kabelstem zwischen den Kupplungen (18) und 
dem Ausgang (15) zur Zugentlastung und/oder Fuhrung der Leitungsab- 
schnitte (16) anordenbar ist. 

13. Vorrichtung nach einem der voranstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi die Vorrichtung (1) eine Halteeinrichtung (26) zur insbesondere 
schwenkbaren und/oder drehbaren Lagerung bzw. Halterung des Gehauses 
(II) aufweist. 
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14. Vorrichtung nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, daB die Halte- 
einrichtung (26) schellenartig ausgebildet ist und das Gehause (11) kugelge- 
lenkartig halt. 

15. Roboter (5) mit einem vorzugsweise auBen gefubrten Leitungsbiindel (2), 
das einen Schlauch (3) und mehrere darin gefuhrte Leitungen (4) aufweist, 
und mit einer Vorrichtung (1) zum Halten des Leitungsbiindels (2), die ein 
Gehause (1 1) mit einem Eingang (12) fur das Leitungsbiindel (2), mit einer er- 
sten Einrichtung (13) zur Halterung des Schlauchs (3), mit einer zweiten Ein- 
richtung (14) zur Halterung einzelner Leitungen (4) und mit einem Ausgang 
(15) fur Leitungsabschnitte (16) der Leitungen (4) aufweist, 

dadurch gekennzeichnet, 

daB die Vorrichtung (1) gemafi einem der voranstehenden Anspriiche ausge- 
bildet ist und daB die Leitungsabschnitte (16) mittels im Gehause (11) ange- 
ordneter Kupplungen (18) losbar angeschlossen sind. 

16. Roboter nach Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, daB die Vorrichtung 
(1) im Bereich eines freien Endes (27) und/oder eines Werkzeugs (28) des 
Roboters (5) angeordnet ist, wobei die Leitungsabschnitte (16) an ihren dem 
Gehause (11) entgegengesetzten Enden, insbesondere an das Werkzeug (8), 
vorzugsweise losbar angeschlossen sind. 

17. Roboter nach Anspruch 15 oder 16, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Leitungsabschnitte (16) jeweils hSchstens 0,6 m, vorzugsweise weniger als 
0,4 m lang sind. 

18. Roboter nach einem der Anspriiche 15 bis 17, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Vorrichtung (1) einer Verbindung der Leitungen (4) des Leitungsbiin- 
dels (2) mit den Leitungen eines weiteren Leitungsbiindels (30) dient. 

19. Roboter nach Anspruch 18, dadurch gekennzeichnet, daB das weitere 
Leitungsbiindel (30) von einer weiteren Vorrichtung (1) gehalten ist und/oder 
daB die Leitungsabschnitte (16) ebenfalls an die Leitungen des weiteren Lei- 
tungsbiindels (30) mittels Kupplungen losbar angeschlossen sind. 





